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ABSTRACT 
 
This research describes digital scales using Strain Gauge sensor (FlexiForce), which applies to 
determine mass lifting to robot’s hands. Determining lifting mass process began when there is load. Load 
pressure towards Strain Gauge sensor changes sensor resistance so that signal stress is created. The 
signal powered by amplifier and then converted into digital form. The digital signal is sent by 
microcontroller to a personal computer to be displayed. The microcontroller program functioned to send 
data through serial communication and arrange conversion process from analog to digital signal by 
ADC. The data received then compared to particular regulation to keep work stabilizer of robot’s hand. If 
it is not exemplary or equal to particular regulation, the robot’s hand will lift the load. But if beyond the 
regulation, that means the hand’s robot will not lift the load. From this research, it is known that the 
system could measure load with good level of accuracy. 
 




Makalah ini membahas tentang sistem timbangan digital yang menggunakan sensor Strain Gauge 
(FlexiForce), yang diaplikasikan untuk menentukan pengangkatan beban oleh lengan robot. Proses 
penentuan pengangkatan beban dimulai ketika terdapat beban. Tekanan beban terhadap sensor Strain 
Gauge mengubah hambatan sensor sehingga tercipta sinyal tegangan. Sinyal tersebut dikuatkan oleh 
penguat dan kemudian dikonversikan ke dalam bentuk digital. Sinyal digital tersebut kemudian 
dikirimkan oleh mikropengendali ke PC untuk ditampilkan. Pemrograman mikropengendali berfungsi 
untuk mengirimkan data melalui komunikasi serial serta mengatur proses konversi sinyal analog menjadi 
digital oleh ADC. Data yang diterima tersebut kemudian dibandingkan dengan ketentuan yang telah 
ditetapkan untuk menjaga kestabilan kerja lengan robot. Apabila tidak melebihi atau sama dengan 
ketentuan yang ditetapkan, maka lengan robot akan mengangkat beban tersebut. Tetapi jika melebihi 
ketentuan tersebut maka beban tidak akan diangkat oleh lengan robot. Dari percobaan didapatkan 
bahwa sistem dapat mengukur beban dengan tingkat keakurasian yang baik. 
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